
















































ALLEGATp tECN CO n. 2

\  _\  o lscRtzto\E DEt sstFVALRLoJAS
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ll sistema ERGO UAS compoda ta vaturazione erqonomica dei sÒvraccan6 biomeccanico
reativo a tullo il colpo, valutandÒ it cartco slal@ carico dinamico, le appicazioni di
forza, e vbrazoni e la movimentazione rnanuate dei caricht e, consèguentemenle te
cond zon dilavoro if relazioneate operazion /cictiditavoro e aÌte posiure deg| addetr

ffi)Nella rcerca dl mèlodotog€ di vatulazione è stalo scetto EAWS {EuroDean Assembtv
worù-Sheé1) quale metodo ergonomico dt screening prooeliuate e pretiminare

Tale metodologia è irfegrab e ata netrica det avoro denominala iJAS (UnÌversal

rn questa prospettiva sì punluatizal

che la pro@dura di analisidel rschiÒ di sovraccari@ bjomeccanico dèt @rpo inrero
e degll ali superiori appticala a e a[ivtà tavoralive s] carafleria per anatsi di
lllle le poslazion assoggeltare attassegnazonedi rempi di tavoro;
ch€ so ognl poslazone sÌ ndividuafo gti indici di rscho ferit rispefiivamenle aj
@rpo mlero e agl arli superoriquesti valói si conlonlano 6n una vatùra2ione
sehaforlca {VERDE-G|ALLA-ROSSA) come rchieslo dat a D retiva tvtacchtne
l2006t42tcE).
clie il valore nume.ico piú alo tra i due viene assunlo quate trdce di Rischo
EAWS: per !n punieggo superorc é 50 (area rossa) si procede pèr ta poslatone
in esame ala ullerore e specttìca vatliazione eroonomÌca 6n ùn mebdo di
maggiordetraglo valurativo, rilerito ai parameri dei vari iaflori di Rischio regotatida
precise Normelecniche (ved alesalo 1).

Nel caso in cùi la vatlbnone con il melodo
rischio ross s ndividueranno e si atueranno
caraliere tecrico-or!anizzalivo tegate ait anomatia
q!arr :

di approfondimento risulli neltarea di
le misure 6feflve d prevenzone di
ergÒhom ca nrèvala da melodo siesso

.h l r kE^7.
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a ivisilazlone deg i elementi coslilutivi ta singo a pÒstazionei

a roiazóre de lavoratori sulle poslaziorii

la possbi i là di  s@rporare,  e qundi  d i  rdstr ibuire t ra pu postazion, e
operazonioccorenri al esecuziore det ativ tà
I riesahe compless vo dele poslazon di tavoro det ird ce d rischio

I più recènti svllupp ne campide o srùdio de tavoro e det.ergorcmia rappresenìano,
qundi. unopporlunilà per rivede.e ed aggiornare istslemi d msurazore de tavoro,
ullizando metódolog€ che 6ireiino ta metrica de|avoro e Iergonomta

rn pancolarè, cor 'approvaziore dete normalive CEN e dete conspondeni norme
ISO re allve alconrollo det cari@ bÌomeccanicó. si rende ne@ssarìo rivede.e i rema de
raltori di maggiorazione. Infalt. merÍe queslt anuaÌmenre vengono assegnali ad ogni
srngolo elemenlo di operazione ed at @nsequenle rèmpo cofetalo, ne nuovo sisiema.
denominalo ERGO UAS, sono €tcotaii n funztone det nsieme d operazioni asseqnate
nel arco deÌturro d lavoro ed at conseguente tempo conelalo. ln la hodo,è possibte
mrsurare esposizione de lavoratore sia at caricÒ biomeccan@ slarico. sia a oue o
dinamico elativamenle ai seguenri laitorÌdi schio:

Jfr,

caratleristiche del e poslure

moMmentazione di canchi
azionidelarto sùpenore ad ata frequenza e basso car uo

Nel documentó di va uiazone det rischo i dati progelluati (EAWS) saEnno ntegrall
con e schede divalùlazione ergonomica re alive ala movimenlazione manlaÌe de carichi
perle azion delsollevare, depore, spirgere,lirare,lrasporlare e deimovimenlt rip€tutiad
alia frequenza per bassi carichi (Liítinq rndex NtOsH e favoe di SNOOK & CRELLO,A
OCRA), come indicato n€U an. 168 comma 2, D.Lgs 8jlOB 

^ 

)w*
de valulalori, la nlova melodotogta sarà oggeito di
dei lavoralor per la sicurezza, nonché a tùili i capi

f,tt o

alla nformazione/formaz ore
lormazione ai rappresentantÌ
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1 Prevenzlone ScLrezza, e condtzoni
punto d vsla deqi  ndic i  d i  Íschio

itM lezm leader e tecnoogi Saranno,allresì, formati tùtt lavorato.i come

de e osservazioriin rferme.10 a iatlor obellivi
per ra srcureza e ner ambtto deta commtssione

de posl dl avoro che appaiono conlestabiti da
rlèrti .ispètlivamenle at óórpo inrero e agi an

Ogri seqnalazione peruènula comporlerà da pane aziendale lra sotècila veritca
Lesiio detta vertìca svotia consenlrà, previa cons!tazione dei rappresenranti pef ta

sicurezza, 'adozione. d appropriate misure dl caratere lecno
organizzatÌvo che verannÒ condvse ne amblo de a Cohhissone p.even2ione
Sicoreza, nonché @n ittavoralorè inte.essato

rr sslema ERGO-UAS ul iza I rnetodo diritevamento deilemp,derominalo t,tTtM-
UAS rspondenle a crlerj ed agti slandard internazonatitìssaridat melodo MÌM

lale meiodo atnbusce a cascln eemè.1o 6mponème roperaaone !n vatore
predeleminato ncavato dala tabeta de lempi stardard (vedere cadel]a dali uAs neta
a iegato 2) e sarà uttizzalo sia aifinidet riierc dirclto sia con dgùardo ala preventivazone
der lempicic lodi  avo.o

Per qùanlo corceme | óoefiìcienle d maggioraziofe |,Azienda intende apptióare, per
ciascuna stazone d lavoro e n funzione de ta combina2ione de e opera2oni assegrate,
ùn fallore complessivo dt maggioralone direnamenie colegato a]ta misorazione dè car @
Dromeccanrco @mè rappresenlalo ne g,at6 ne[ ategaio 3 denom nato ,curvé ERGo
UAS".

Siprecsa che ta documenrazone ategaia ehaessaquera nerenteta
aererm nazone dei lenpi per i movimerti o operazioniaggreganripiù moviment (atègato
2),la delermihazore de coeficenle di maggiora2ione (a tegaro 3)e ta delerminazone de
erico dilavoro (aleqato 4), cosiiluisce pade integrane der presente ALLEGAÌo
,lEcNtco N 2
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ALLEGAfO IECNICO N.2, allegaio 1

NORII/IE IECNICHE

EN 1005-4

lso 11226
POSTURE

EN r005-J

EN 1005,2

tso 112281n
M[4C LIFIING INDEX NIOSH

ÌAVOLE DÌ SNOOK &

EN 1005-5

tso 11228-3

rab I < 'eîc @nioaó none re, rr.h€ À relod 6rSorm{

slperlori) prevede un valore delllndice diRischio snchèsso semaror ú

Ognimelodod app@londinento (OWAS per t€ postuei RULA pef te ForeiLfting tndex NÌOSHe
lavole d SNOOk & CIRIELLO per tè irovimeniazion6 Manuate det Carichit OCRA pè, gti Arti
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ALLEGATO Ì€CNICO N 2 attegato 2

IIIEIRICA D€L LAVORO

Lo scopo dela metca è quello d dèlèmnae it tempo ne@ssarto altesecuzjoné d un dato

La r évazone dei t€mpl d lavorazone v efe elteltuaia med arle .apptcazione dei sistem M.firt
(cohe M |M-UAS ) oppure de sisrema conomeld@

Rendimènto no/maL MTM

lrendimènlo normale MTM è conosculo nèta lelteEtura scienti,t€ omè endiÒenlo LMS (da
nomideile ri@rcator che lo hanno deiinitor Lowry, Maynérd. Slegemenen)
Ne sistema LMS i endiúento nÒmé e det 10090 è descnÍo come rèndiménro da un uomo
modi.mènlè hè. all.nato, che conoscè berè tt tavoro e che dà un costant Endimento

Nelg€do digiud z o del€ndimento s€@ndÒ i procedimenlo LNiS vefqo.o gtudj€le e sèglenì

Critèrl gèmrali del dl.n5

Modalilà di rìlevazione de lempibase ditavÒrazione

lempo ciclo dei opé€zione

- Faltoe di maggioÉzione {vedere atregalo 3) i l ' [ '
posrazone (vedere arregalo 3)

[ - - -



Denìizioni di rilerimènto

LopeEzione è un ins eme difasid avoro neessarie ala rBsformazone del
''elèmènli d operauìonè , eseglite da IopèÉ o dala macchin! o da entrambi

La debmnazione deitempldi lavofazone neessafip€f ta cofella esclzone dettetemènto di
opefa2one è effenuata utiizzando melolologe bésaie su crlef é faíortobielrividi msuk de

ll vaoG risulanl€ dala misu€zione di un etemenlo dopeEzione ohenulo anÉverso
lappicazionedersslemiMlNlUflcai del nrs@ it .rèmpo bas€ è.a ivilèd misurazione è deta

Modalilà diril.vazione dèl tompibase di tavorazione

La misurade templbase vienè èffettlata m6dante:

I tempi rlevati sÒno ofte.uli mn ta diretla ossèrua2one del cicto operativo e la va ukzione deg i
elemenrida m sufare a|Évee le seguenlimetodo ogiel

a) Rilìovo con eleneuti nomalizatl pr€d€tèrminati

I rilevo consisle nèllallribu re a ciascln eemento mmponento bpeEzjone un vao€ dileh@
predelefmnalo,r@wlodaiabel ledtehpis iandardcof(enúleinsistemdult izzazioneqenefae

.ell ndustfia quat imetodlt\,tfM uffici.l

tY

b) Rilièvo cronomrrico

I rilev vengono eseoUilisù posto ditavÒro da persofae lecnio speciatzzalo hedianle ettuÉ su
crcnomefodertempiitrpegalidàllavo6toreneisingouetemènl d opeEzione e filevaz one de la

lriievo dei leÒpi vi€ne rpetulo per un appbpiaro nùmeb di ossèftazion, nec€ssaie aU!
corelh deì€rm nazione deltempo d avob a seonda de tpo é dèlte es genze ditavo€zione.
I giudizió d veociu 

rviène 
conlefipoBneamenì€ formuiato da cronotecnico suta base di

a@rien-e 
tdq 

.k i re .qrc eaa/Ò ed \etr  srandaî oro.Fsr!7one.n.avèr i<e@ndoro.n.o

{"b d€q#.î  "  duhpka. se-ontro..k i : r  t0 ^l \  x \ \ , \  t .  ,  I  / ) \ '
\. i\\\q-\ /1 n//- t, 1l
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I risullati d€i van rÍevl sono med:ti 6n
distrbuzione dei slngoll va orÌ misumri secondo

COMtJNICAZIONÉ DEI IEMPI DI LAVORO

D€fìnizionl di RiLrirento

rlempi .uov, da delerminarei per ta@€zioni nlove o pèf nuovi
esrgenè che @munque nè fchiedono a modif*, v€@nno rit€vati
crononelfi@ opp!@ delrilievo @n úetodiad etementinoma izéli

Aw h rento nu ove I av o h 2 I ú i

Pe.aw'aneîlo dr -uoÉ ravoE2 on, <i inle-de tpenodo n, L,
a)ha iniziÒ una nuov€ tavoEzionei

srstema della tfiangolazione, che risconlE a
nomare'cuùa d Galss .

metodi dl avoEzione e per
con le mÉrodologie dslnlievo
come MTM-UAS, rvlTl\,1-MEK.

-rempi provenlval sono ollenuti por @nfrcnlo d idenìité opeEtve uliiendo llb6te
precoslrlule clre conlèngono datistandard per t6 diveEe ta3 di ope€zoni componenri e sngoe

T.mpó cìclo d.U openzla.

La soÒmélo.ia dei tempi base di una dal: .pera2ioné @siiluis@

ll €zionéle sùsseguG delle opèEzion. necessa e ala tEstormazionè di
se@ndo uno|dire pfèsrabiÌiio @slituis@ it ,cicto ditavonzione".
Le opeÉ2ioniné@ssade p€r a sua esecuzióne sono slabitile da[]ngegnera di
possono ÉsseE vafiale ad ini2ialva dia[fi.

impianli di nlèvante iffpoÉanzai
pb@ssó pbdltìvo. del ciclo di hvoEzionei

-L

b) vengono idmdÒlte .uove macchÌnèo

,-/r fltI



n ia óasis pfóce!€: a mèssa a punto dela tavorazione €d ata determinazóne de tempinlovi
h quesro perodo qt operai inleressat avorano senza lrevenrvè úmufEazone der temp di

lsrngoiprogrammldiawiaménlosonoeabo€trperperodiv:rabi i .se@ndadeteavorazonie

dère €s génze (ecnicó-prcduttve

p.oqEmmr possÒno esseÈ vafiat .e corso dèt retatvo perodó ove nteryengéno esigenze non
pr€visre di quarsiasi naìu€ (necessira lecni@ produtlive, tecnico organ :ative, ecc ).

Comuni.azìone dei tempi cicto

La rcmln cazone a lÒperaio de tehpi cicto sarà efetluab a
deposiìal presso le U-lE n modo chè operaio nteèsséto possa

mezo dei cicli di lavorazioné
p@nderne a9evolmènle visione

Le ÒÒmuniazión rtgu: danlt tavo€zioni su rr.lli d] | nea o cohp èss fiec€ntzati, .werEnfo:
b: eda parte detsuperio€ d relto ad ognisinqoto opeÉiÒ

.lram e ta'tabètta d€scrizion€ anività,,depÒsitéle presso la UrE n modo che |,ope€o
nEressaro possa prendeme agèvolhenle vsone. La tèbeta descnzione aflivirà contefà:

' Lelenco dele anivirià assegnale a ta posiazione e @ ativilempiotclo déU,opeEziÒné
- lllempo bas Ioiaedela postazione

- L ind e EAWS deta pÒstazione

- f Fanórc di Maggorézione appti€lo in tunzióne dét,indi@ EAWS espresso in

inempó slandard lota e deta posEziÒne

- La sallEzone med a

Su lavo€zlón non tn inea. te úmunica2ioni sè€nno efeltuatè in ordné aiseguenr elemenr
al lempo c cÌo dellopeBzirne;

b) raftE diúaggorazonel

e) mezi di lavoro ihpieaati

î)l€frpo dèlciclo nel €so di opé€zion in abbinamenlo;
g)produzioné ora q nel€sod opèrazion in abbinanefto.

,i)



Assestanento d.i teúpt

lipe odo dlassoslamento deitempidemrc datúom6nto h cùi, Eqgiunìa ra messa a punro deÍa
lavo€zione, vengono a6segnat e @municati agli operai interessati tempibase prowisoi.
Lasseslahenro ha la d!6ta diquaro mesi diofietiw eseclzione d6t avobì in dett periodi
lempibase sono suscettibi i di vanazioni in piLt od in mèno.
Olranle ilponodo diassèstamento, itFatore diM.ggioÈzione assegnalo Èa€ stimato pertgruppi
derin risJ h ba,p d€l onosene rd dete, ordiT orr or tdvoro
Ala fÌne del penodo di asseslafrenlo f Fatto€ di Maogio6zione è valulato appli€ndo I metodo
Ergo-UAS alie ope€zioni assègnale a ciascuna postazio.e dilavoro tn retazone ailive tipódunivi
adollstie aitemp bas6 ítevat.

Dettaglio Metodo ittM-uas

rl melodo MTM-UAS (Unive6atAnatyzing Syslem)è | più difiuso dèise sislemiir.r[,t uticatirel
mo.do ed è pbg€tlaio perla pianit@zione, p€ventìvanone e misuEzioóe det avo@ manlate in
ambieniidi p.oduz ore dr senè e a totti in quatsiasiseto€ di poduzione in cuisano verfi€te Ì€

. Posti di lsvoo bendefi.iri

. Organizaziorc del lavob detinila

' lslruzioni di lavoro esp icilate

W1 u
quando risulb ne@ssario it 6ttegamo o

tì. daÈ pnme f.si di progethzione del

AN



rmovmenl eeneólan UAS sono delnt i in modo da rsutarc fac mènte anatzzab i  suta base
dellè @nd z oni intzia elinat in clisitrcva toogèllo e dele sue €€tterisriché lis@ geomeh.he
(es. peso, dhensioni, nècessiu d sete2orc ecÒ) Crò rende UAS un sisrema non,
ÒomForlamenlae. owero non nfuenzab da @úpodam€ni pecutan deb specfio avoElofe e
qulndipi'j idoneo a defnir€ proGss d tavo€zone slandad fin dalte pfime fas dt pbge azone I
lempl UAS ón(engono lempi reiat v ad afliv lè aus iarie proporzio.a a vetod orAanizzazione
der poslo di avofo e di addeslfémenlo de tavo€to/e che sono tpiche dela avofazione a olI
Farra eccezione per moviment ci.tÒ e di azonamento @6\\erizzati da !n b.sso tleto di
vara:one, gl elemenlidirempo uAs nreaGno jn sé i moviúenliaustiar'. coè 1ùll que mi.rc
movimenli d asaiùstàrenlo" fichiesti da ta form e date condizion in cli s l@va toggetló ad
esenpo: app care pressone, d sgiungere aqqiustare a p€sa, oneniare

. lManeggiare me2zi ausi ia

(,^

:'v,f



rènpi espressi i" lvu (rinè Measu'Mènt UnX)

100.000fúu= 10r.=60 nir. =3.600 sec, (1 tu 
- 

0.036 s@. = 0.0006 nin.= o.ooool órè)

1 s.c. = 27.78 fMU: I cls = 16.67 TMU

1frfl;-l----r---l

I prncipèli Énlagg' d' UASsono:

. colleganenló d cno @nergonomia

. Raop'esorra J o sta.oad r6nazo.are ts6ter. M-M pu

. S'rl-poarope p os€ ia€ | îeroco t- dè te p ne,è<'oet,o

S€mp icilà diapprendimenio e utilizo

Svi uppaio peril setÒ@ auloúobit sti@
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ALLEGAIO IECN CO N.2 - alegalo 3

FAIIORE DI IUAGGIORAZIONE

Dèf inizioni di rifeiifr €nro

5 d" '  ,e ,on ra1o,F Èrao.oî i  o a nègqoa,ro.e

bomec€nú misuÉlo in ùodo conJorne ate nórhalve

Fa orc fecni.o-Ory.nizzativo

S d€fnisce @n Fafloe lecnio-Organzativo ta magg,u,dz,or,€
van:zon non assorbire dauetastctà de sislèma [4fM uAs

Fatlorè di Maggioózione

Lé somma de Fatore tecn@ OQa.iz&livo e dè Faltore ErgonomcÒ @sltusÉ i Faltore di

rú sura dèl ive o disollecitaz one fs € a cu v ene soropÒslo i sisrèma muscotó-sÒhe€tr@

Melodo di v.lulazionè EAWS

I melodó di vautazione EAWS (Europeén résembty Work-Sheel) è !n s slema dj anals
ercononie discEening prÒgèlluae e peiminare perla misurézione deirischtassociat a €ri@

caloala n funzi.ne det €rico

CEN (prosella2ofe) € SO (rtevó

pafi a 1% a copenura d
e ndP€ndent da arco

È ilplnleqlia rsulianle dé lappicazione del meiÒdo di vatuEz,one Èaws

fèmpo b.se totaL dèlla postazionè

La sommaloria deÌlempicict. dele operazion assegnate ad un éddeho in una data posla2 one
perundarolvel loprodul t ivocost i tu is@i, , tèmpobasotot . tedeÍapostazionè,, .

Fèilore dL Ma99 orazónè a kmpo base robte

i l 'I
\  l l l
\ r  
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vrené detehrnalo a partire dal
(come réppresenlato n lisu€)

Tsd=Tbasèx(1 + F. , rs)

Lé msuÈziónè de erico bioreccanicÒ è eseguila aitEvereo t,appt€zione det sslèma EAWS
(European Assmbty Wo* Sheél) che è un ssìeha d amtsi di screening progetuato e
pÈliminare conlome al e seguenl nomativè:
Fas. di Prog.n zione: data D @lliva Macchine (2006/42lCÈ) per Ì,unificazone d tufl 9 i Stau
memba per conformilà aireouistimassihiessenziatid sicurezza,conpadi@arerfehfientoal

ergonómiche per la pbgeliazione d macch nari che ueveuurc a

lll0iri di ro@ Ec@mandalr n
possano essere svolle in nodo

opeÈzon svorc su mamhine n modo tétè che te azon
onima e rispeno ala posl!€

criten d va ulazione dele msir@ e de movtmenri di avoro in reazione at,uso de e

pnfcip di valubzione deÌ nsch connessi a moviment rioetitivi deotiaU supé.ori eseguiti
@n reqlen4 erevale è on bassicanchi

*--:H
, ,/ry

/ / í /  / ,

(39/391/CEE)o

/ | |  , .L, WV



.valulazone dele post l re di  tavÒro delnefdo in pancoa€ icr ien di  vatútazone pèr è

movmenG2ione manuae de carchi sotevamentu
movmefiazronedipic@ipes adelevalafrequeiza

Le modallà e le regole d appt€zonede meLdÒ EAWS sono
le ruture mÒdliche rese ne€ssére da nuove nome CEN e tSO

e taspÒro spngerè e tiÉfeL

predisposle é a ricezon€ d tutte
felalve alcrco biomec*n co o

da úodlfiché soslanz a idelle nofmevigenl

rsslemidianals eEonoma discr€enrfg proqét(uate € prcl f inare so.o s jst€miproselét iper
sempllicarc e velocizzarè 'dentif€zÒne de faiiÒ d fschió e per um ófÒ pevatulazione
qùanl(alva EAWS gEzie ala sua sùutu€ moló anattica slpporta anch€ a rprcgetraziÒne del
meìododlavorÒfnal izzaiaatarduzionedecarcobiome@aiicoecónsèguenlementedertscho

Rspelto ad a(r sisleh dlsóeenng pfoge uae e pfelim,.are cne sr con@nbnó soro su una
compÒnènle del cancÒ biomecQnio EAWS rsula essefe mmpteìo fispefio é tufi ifa[Òi d]
nsch Ò deschl(ie regoaljdale norme sopÈ esposlé
Las@l:de sisrèma EAws rispelto ad a fi d spo.ibit èdèllaladaiseguenltmolivi:

.Copenlrad luti i componènli di cari6 boúec€n Òó:

ongrurla dèrre poslufe de @lpo {cotègamenlo cón ssteha d approtond mento

- à2oni di fÒ@ 6n mano/dila e @rpo (coleqémento ó. sslefi: di
apprcrondrmento RULA)

úovlmènla2 one d eichi(cotegamenlo @n sislema di approfÒndimenb: L ing
Index NIOSH e/o tavo e dr Snoók&C ieÍo)

- Îrèqlen:e de moviment deqliart superor Òofbrn:t mn díeÈnritve idiloÈa
e tipologia di pÈsaì posllfe detarlo slpedoré: oEanizzzionè de tavorc e dùréla
dei @hpili ripelirivi (@ tegaménto @n s slem! di appbfondinenb: OCRA)

vibÉzonie ompréss oni  l

congrulà dele postur€ de polso @úb nale con lorza

marer ia d cfú bome.èn @

l '



. L v6lÌo dtdifflsione intema2ionatè

. coilegéD6nto con analsi tavorc (UAS)

.colresamenro @n t. pegeftazione detprcdoro
. Collegamenbcon ta prcge azione pbcesso

Srrutlura dèl sisie@ EAWS
rl fogtio di anatisi EAWS è ,oméb dale seg@fti se2ioni:
- sezÒre 0 lnrestazore, punrr supptemenrar 6 nto.fr'aloo,e' dù6rade, ú -o.' Jr" 

".; 
;",-" 

"::.i'"""i 

sene€r "u'|breér'el:one dè'

- Se2ione t: poslle ditavo@
- Se2ione 2r Azioni di fo%
- Sezrcre g:Mwthènrazbne 

nanuaÌe di€dchi
>ezole 4.  ak 'equene e bass, €, ,c,1,oeg, iar ,6Jperor

'hv

qE4q



AZIONI DI FORZA

. EN 1005.3

. tso 11228,2

slsTEMtot 2. L|VELLO
CORRELAII

MOVIMENTAZ, MANUALÉ
CARICHI

' EN 1005,2
.lso1122a.12

SISTEMIDI 2 'TIVÈLLO
CORRELATI

' NtosH
. sNoo( & CTR|ELLO

AIIE FREAUENZE E BASSI
CARICHISUGLI ARII
SUPERIORI

. EN 1005.5
' rso 11223.3

slslEMt Dr 2. LTVELLO
CORRELATI

.HAL,.rV C)

V



L óulpùì tnale è €ppfesenlato da d!€ distinh ind c sinletici

.lndice Co.po lnle@, dato data somn: del risuftéto paziate retal!o ate sez]oni O (punt
suppemenlar) .1(posturedelcorpo)2(azo. id i lorza)e3(movihenrazone€r ich)

.Indi.é Anisuperiori datodal: comp ézione deta seziÒne 4

rd!è indicive.góno tenutiseparat pÒiché 1è too v so.o dete zone d sovrapposizione e poché
éss 6ppres€niano due lrporoqe dl schio diferenr

@,r

. ind@ de corpó nteó msum i fschio d breve termine a cú itsistem, osieó.
nuscorare vene esposto sullé base d retazioni biomec€n che e bofsche

- | nd ce del'ano súperior€ msura itrtscho dimedio-tlngo temi.é a cuii sisrema
tefdineÒ de sislema spala-bÉccio mano è esposlo n base a datiepidemiotogici

n rùnzron€ delvéloE più etevalo tra idue tndci€tcoat veie fomila u.! vatutazioné sematone
(vèrde giallo rÒsso) della sequènè di avoro @st come richèslo data Oireìtiva Macchine
l20a6142tCE):

oa 0a 25 punli:zonavefde (8asso Rschio)

oa 26 a 50 punli: zónagalta (Medto R sch o)

Súperorea 50 pùnl:zona rossa (EÌevato Rischo)

Calcolo delF tìÒre Ergonomièo

I tatlore ergonoÒico, e @fseguentemenie il faftore omptessivo di maggiora2tone conlenenle
.nche I lallofe lecnico{fganizzalivo è delehnalo perogn siazione ditavoro in tlnzione deta
combinazione dele opeEzioii assegnate (bianciamènlo) e non €coalo per ogri stngoo
mov frenìo elemènb e late necèssità è ihposta da te €€nli nomaì !e in matèia di @ntrcIo del
e r @ b omece ni@, che è inlllenzato délla *quenza d openzión è da ta toro r pèt lività o
lrequen2a olÍe.he da e ÉÈdefislichedeisingot moviment

a cuda ERGo-UAS, rapqrrsentata netsègùenre srarico:

/ '  l^\1



' '-f

-fab cutoa è slaté detnl, dat,l.iemaronaÌ MIM DiEcto6le sula base di ùna vasra
spèrinenlazorc Òhe ha coinvoto i magqiori podLtro di automobi i ed e elrcdohesl ct euboei La
sperhenlazone siè fesa ne@ss6ra per itfano.he itnuÒvo modeuo che debrmna I taltoridi
frasg@fa2'one per compensaE ta fat€ èpiù fispondente a quanlo pEvslo dale più fe@nti
nome asseqnando magqiórazion all intera sequ6nza avoÉtiva.
lvabn deb c!rya ERGO-UAS sono slatih€valiin modó da atlenuarè i oanco biomec€nú in
mÒdo esponen2iare alcres@red€r scho da sov€cencó. La veoclè deta cufra (o peidenz)e
ra sua posizione n6 piano . ndice EAWS , Faltore diMaggio€zóne,sono siati et6t.r n modo

- assegna€ 6ú16e.re reúpero perus.ire da té zona a rtschiÒ e evalo (zona rossa)

- assegnare sllf c€nle recupèro per iawrare @rc(amenle in aee a nsch o medio
/basso (zona gia la /verdè)

NelpLnlo medio d6lta &na a nsch o medio (zona giata) |latbre dimaggioraz]one è pariat6 %

\

In quesla wluìazone sono stali constde€ti sia il rischiÒ a breve lemine di sovracertco dèl
sErema osEo-moscolare si. quello a medio ieminedtsovmc€ co detsistema lendtfèo.
llvalore mnmo apptiebitè detfanore dimaggioEzione è 1%, menle i massimo è j3,S% Rèsta
comunque lntèso che in @$ d situazione a rtschio (zoné rossa @n ndicè EAWS >50 DUnliì
'er l  impÒss'b l ' r "  d i  .eegu'r  nt€ae.r  F nhi i r rcoElsu oodÒ{oo. !pbÉe:o. ,"8èpp,@b

:i:iff i";r "r 
ifi:":: ;"T*i i::"r i:::;tî;ffi , *T ",-F

h//  l l ; \
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-

c) in ogni eso, qualo€ la @nt@ve6ia .on tr.visotlzioni t€ te pani, h questione pol6 essere
solbposla alla Commissone Fabbrica InlegBla che ta esamtneÉ ent@ icÌnque giornisuc@ssivi.
Du5 - F Elè F. ooo"le îcd' s astg-rrno da 

'nrE 
or-dFre 

'n 
z cxve JnitaE6t, e @r urque, \,no

| €clamie le conlroveBe rigladantite appt Ézioni det tempi base e/o dèftempo siandard tolate
della postazone che appaiÒno @nteslabti sutta base del6 ós*ruaziont dei tavoÉ(on, in
riterimenL afatunobièttivi, polÈnno 6ssere esercilale dai tavoElori stess n€Ielómee neimodi
slabllili dalla seguenle pbeduÉr

a)i avoÈto.e polrà p€sentare edafro.tp6pno esponsabite. itquate lo esamineni e richiedeià
al @mpeienie E.te d stabi ihenio tt @ntro to dèt l€mpo base e/Ò d€ lempo slandard lolate det a
poslazione. rale Enlè @nlblerà il ìempo, d noma enim sèlle giomi tavo€livi, pér oonis ngoa
opeèzione, dala data d preserlazone de eclamo e lalè petoente st tavoGlore, famte il capo
responsabile,la vanazio.e o la @rfema doamenlaìa dettempo;

b) llalo€lorè quaoÉ non nbnga la risposle soddislaent€ po0à avan2are moti%to €ctamo
scitoaql Enli peposl p€ril t6mle di un componentè a RSu, chè tó @pDesenteè ed assislerà
nela lÈlazionè dèlla controveFia, i clièsame dovè esseré esauit normatmènte enrrc selte
giorni lavoratv ldaladatddipresentazionedelècamoscr oi

'ovè 5'è# 'pcl6mo d .ri 5op€ non cóeoeteÉ le\ecù vrc de' lerp!

ln
IL
rV

t9 /n ^'YruK



Collegamento UAS-EAWS

Esisle un mllegamento dlretro rré isistemi UAS ed EAWS rapprósenlato data definizóné d
azione rea e EAWS, che ha lna corispondéne numere predetin la @n ciascun movimenìo base

,r

Piazzare (puo nctuderèa2 onare alrezzo)

Man€90 iafe nezo ausiliafio

Cld d m.vmemoconIposizióMnento es piazzaÈ
chiave apgfla piir un md mèmÒ

konamenro(*a purenli . )

20



ALLEGAIO IECN CO N 2 alegaio 4

SA'TURAZIONE SU IINEE A ÍRAZ|ONE MECCANIZZAIA

(d€teminazióne del€rco d lavoro)

Delinizionidirile mento

lr lèmpo ! d sposzoné d clascun poslo pèf €seguie it avob assegnalÒ è figidamenie cosGnle
per luìto ltumo di avoro ed uguae ata caéenza" coè at bmpo d spÒslémento de orodoìto da
una slazione ad una lE sìazione sùÒ@ssiva

lenpo massimo di satuEzion€ indivi.tuat€

E i lolale (m nut) d pesenza a netto dè tinlerua lo per.ètezione e de te pause

Dèfiniziotu di linea a Íazìoae n.ccanizata

Siconsderano inee a lmzione mec@nizzata e inee d produzone costitute da ùna su€essione
d posl d lavórc (stazion) su cascuno dei quai s effertua sèmpe la st€ssa opeÈzone
lecnooqica,operandosLùmseiedjgrupptdipanslacÉledunpbdol lofnatèohesisposranÒ

ungo le inee a mezo d sislena m€c€n @ a vetoctè ùníome o con spÒslaùent a s€lt con
cadenz. fssa. non inf luenzbi le da avoralore net e quat i  equanlÈdiprcdlzónegornatemed
lemp sono predelefmi.ali

Carichidilavoro sulle lince a trazioné mecanizata

S detinsce SaluEzone efiettiva : quanlità d avoD asseg.ata fetarm det lurno dj avÒro
bpForlala ai minuli di presenza alnèllÒ dela mensa

QualÒc vi fossero vérazloni nela omposiztone dela prcduzione nspeito a quafio già
pógÉmm8lo. 'a l lv làìarcral ivé, laddovetecóndzóni tecn6-tmpant is lchetocÒnsènlano sa€
eseAula senè varazión divelociìà anche nele poslazion a moite e a valè, e @munque per un
lotale di min!t ndividuali non s!perorea quetip€visti netarcod€t lumodi avóro slesso

L



ALLEGATO TECNICO N, 3

IVAGGIORA/ ONI LAVORO s'RAORDI\ARIO NOIT.RNO I  FESTIVO

h!úo fi 'dff iaÍio (pri i..due ùf.)

nofÙmo|io|l|.orc22

rrùrd,rùo oonurb(Pine 2 orc)
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rèriYo dimo .Òn riposù.ohpùrrnó
!ìR ' e'ù Énn'u 10[î! rc3 0r.)

son turr. bm'M (Pflne3 otr)
nof ùro Èiivo ù' riposù.oroensrivo
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